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1) UAV #3においては，UAV #1，#2の位置情報がすべてそろった時点で送信されること 














る．すなわち，予測した目標角度 𝜃𝑡𝑎𝑟𝑔𝑒𝑡，目標角度 𝜃𝑑，角速度 ∆𝜃?̇?，遅延時間 𝛥𝑡 において，
予測した目標角度 𝜃𝑡𝑎𝑟𝑔𝑒𝑡を(1)式で発生させている．本(1)式を図３に示す𝜃𝑡𝑎𝑟𝑔𝑒𝑡に使用する． 
 











































図８ 電動模型飛行機飛行軌跡 図９ 雲台設置状況 
  
  
(A) 方位角追尾結果 (B) 方位角誤差 
  




 4－2．の構成にて，白老滑空場での ST #1，ST #3，AP 等の配置を図１１，飛行実験による UAV 
#3 の飛行軌跡を図１２に示す．実験においては，ST #2 の不具合が発生したため，これを使用せ
ず，ST #1→ST #3（UAV #3）→雲台（AP）へと位置がマルチホップで伝送される系を構築した． 
 追尾制御時の方位角，仰角履歴及び角度誤差を図１３に示す．方位角・仰角ともにコマンドに








図１１ 実験配置 図１２ 電動模型飛行機飛行軌跡 
  
  
(A) 方位角追尾結果 (B) 方位角誤差 
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